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Ⅰ. 서  론

실시간 객체 추적은 비디오 감시 시스템, 사람-

이 논문은 2015년도 정부(교육부)의 재원으로 한

국연구재단의 지원을 받아 수행된 기초연구사업

임(No. NRF-2015R1D1A1A01058786) 

교신저자 : 송특섭 : 목원대학교 융합컴퓨터미디

어학부,  teuksob@mokwon.ac.kr

컴퓨터 인터페이스(human-cmputer interface), 증
강현실(augmented reality) 등 다양한 분야에 응
용이 대두되면서 연구가 활발해지고 있다. 객체 
추적 시스템에서는 다수의 객체가 동시에 존재하
며, 이로 인해 다중 객체 간의 가림은 빈번히 일
어난다. 이와 같이 객체 간의 겹침이 발생할 경우 
각 객체의 정확한 인식 및 추적은 매우 중요하다. 

비디오 내 다중 객체의 추적을 위해서는 객체
마다 고유의 식별 번호가 부여되며 객체의 겹침 

국부 영역의 명도와 색상 히스토그램 

유사도를 이용한 인체 추적　

곽내정* · 송특섭** 

*충북대학교 정보통신공학과 

**목원대학교 융합컴퓨터미디어학부

Efficient Human body tracking Using Similarity 

Of Histogram Of Intensity and Hue Local Area

Nae-Joung Kwak* · Teuk-Seob Song**   

*Dept of Information & Communication Engineering, Chungbuk National University

**Divt.  Convergence Computer and Media, Mokwon University

E-mail : knj025@hanmail.net

요  약

본 논문에서는 한 대의 고정카메라로 입력되는 영상에서 인체를 추적하는 알고리즘을 제안한다. 

제안방법은 입력영상과 배경영상의 회색조 영상과 색상 영상의 차영상을 구한 후 그 결과를 결합하
여 배경과 전경을 분리하고 객체를 추출한다. 각 객체영역은 객체별로 식별 번호가 부여되고 추적된
다. 객체에 겹침 또는 가림이 발생할 경우 객체의 국부영역의 명도와 색상의 히스토그램을 구하여 
객체를 추적한다. 제안방법을 카메라로 입력되는 비디오영상에 적용한 결과 객체의 가림 및 겹침이 
발생했을 때도 객체를 잘 추적하였다. 

ABSTRACT

In this paper, we propose an algorithm to track human body of input video from a single 

camera. The proposed method gets the difference image between gray image of input image and 

one of background image and also the difference image between hue image of input image and 

one of background image. Then we combine the results, splits foreground and background and 

detect human body objects. Then each object is numbered and is tracked. The proposed method 

tracks each object using the intensity and hue histogram of local area in objects. The proposed 

method is applied to video from a camera and tracked well the hided objects and the 

overlapped objects. 

키워드 

object tracking, hue, intensity, histogram, local area
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및 분리 시 각 객체의 고유 식별번호의 유지가 
중요하다. 이를 위해 객체의 위치, 컬러 정보, 에
지정보 등을 특징으로 하여 칼만 필터, 

mean-shift, camshift  및 파티클 필터와 결합하여 
추적하는 방법들이 연구되고 있다[1-3]. 그러나 이
러한 방법들은 처리시간이 오래 걸리고 객체의 
겹침 후 분리 되었을 때 객체의 방향이 바뀔 경
우 객체의 고유 식별 번호가 바뀌는 단점이 발생
한다. 또한 컬러, 텍스쳐, 에지 등의 히스토그램 
및 템플릿 매칭을 결합하여 객체의 겹침 및 분리
에 적용한 방법도 조도 등의 변화 및 유사컬러의 
구성을 가지는 객체 일 경우 식별번호의 뒤바뀜
이나 잘못된 객체 추적 결과가 발생할 수 있다
[4-6]. 따라서 이러한 단점을 개선하기 위한 연구
가 필요하다. 

본 논문에서는 한 대의 카메라로 입력되는 영
상에서 인체를 검출하고 추적하며 각 객체의 겹
침이 발생한 후  객체의 분리 후에도 지속적으로 
객체의 고유 식별번호를 유지할 수 있는 방법을 
제안한다. 제안방법은 배경과 입력여앙의 차 영상
을 이용하여 객체를 검출하고 각 객체에 식별번
호를 부여하며 객체의 겹침이 발생할 경우 객체 
내 국부영역의 색상과 명도의 결합 히스토그램을 
구하고 이를 이용하여 객체를 식별하고 고유 식
별번호를 유지한다. 

 

Ⅱ. 제안한 인체 추적 알고리즘

본 논문에서는 한 대의 카메라로 입력되는 비
디오에서 인체를 검출하고 각 객체를 추적하기 
하며 객체 간 겹침이 발생할 경우 객체의 추적을 
위해 겹침 객체 내에서 각각의 객체를 추적하고 
식별한다.  

그림 1.제안한 객체 추적 알고리즘

그림 1은 제안한 객체 추적 알고리즘으로 객체
의 식별을 위해 본 논문에서는 각각의 객체 정보
를 저장하는 3개의 구조를 제안하고 객체의 특징
으로 국부 명암도 색상히스토그램을 제안한다.  

2.1 객체 저장 및 추적을 위한 정보 저장 구조
(1) O-ID Information Structure 

검출된 객체 마다 생성되는 구조로 객체 식별
번호(O-ID) 및 관련 정보로 객체의 움직임 방향
(MD), 객체를 둘러싼 외각 박스(OBBC), 프레임간 
객체의 이동 속도(OMS), 객체영역의 저장 주소
(OP), 국부 I-H 히스토그램(LIH), 겹침 객체 발생
시 생성되는 객체 영역에 할당되는 ID(E-ID) 등으
로 구성된다. FLAG는 각 객체의 겹침과 분리 상
태를 나타내는 값으로  객체가 독립적으로 움직
일 경우 0, 객체의 이동으로 다른 객체와 가까워 
겹침이 발생하려면 경고의 의미로 1로 변경되므
로 실제 객체 간 겹침이 발생하면 2로, 겹쳐 있던 
객체가 분리되면 다시 0으로 변경된다.

(2) E-ID Information Structure 

두 개 이상의 객체가 겹쳐지면서 새로이 생성
되는 겹쳐진 객체 모두를 포함하는 영역의 정보
를 저장하는 구조이다. 생성된 영역을 식별하기 
위한 번호(E-ID), E-ID의 상태를 저장하기 위한 
STATUS, 겹쳐진 객체의 수, E-ID 영역 내에서 
각각의 객체를 추적하여 할당하는 OO-ID로 구성
된다. STAUS=1이면 겹침 객체가 존재하여 E-ID 

내에서 겹침객체 별 추적 프로세스를 실행하여 
식별하고 OO-ID를 부여하며,  겹침 객체 중 분리
가능성이 있는 객체가 존재할 경우 STATUS는 2

로 변경되며 분리 가능성 객체를 검사하여 실제 
분리해 낸다. 모든 객체가 분리되면 STATUS 는 
0으로 변경되고 E-ID 정보 구조는 삭제된다.   

(3) OO-ID Informaton structure 

E-ID 내 겹쳐있는 객체의 수만 큼 생성되어 각 
객체가 분할되어 독립된 객체가 되면 삭제되며 
추적된 객체의 식별번호(OO-ID), 분할 가능성 여
부를 저장하는 SF(분할 가능할 경우 1), OO-ID의 
추적 처리 유무(추적처리 했을 경우 1)를 저장하
는 값(PF), 다른 객체에 의해 완전히 가려져 (추
적이 불가능할 경우를 알려주는 값(HIDE=1)과 추
적된 객체의 정보를 저장하는 MD, OBBC, OMS

로 구성되며 이 값은 O-ID에서의 정보와 동일하
다. 
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2.2 국부 명암도 색상 히스토그램   
(LIH : Local Intensity-Hue Histogram)

본 논문은 객체들이 겹쳐질 경우 각 객체를 추
적하기 위해 LIH를 사용한다. LIH는 객체 영역의 
명암과 색상 값의 2차원 히스토그램 값으로, 객체 
전체의 값을 구하는 것이 아니라 객체 영역을 
6×2로 나누어 전체 12개의 영역으로 분할하여 각 
영역마다 히스토그램 값을 구한다. 히스토그램은 
RGB 좌표계의 값을 HSI 좌표계로 변경하여 명암 
32레벨 색상 18 레벨로 나누어 구하였다. 

2.3 겹침 객체(E-ID)에서의 객체 추적 및 분리 알
고리즘

 독립 객체의 추적과정에서 객체의 겹침이 발생
하면 O-ID의 FLAG는 2로 변경되고 겹침 객체
(E-ID) 내에서 각각의 O-ID를 추적하는 알고리즘
을 실행한다. E-ID의 STATUS=1에서 겹침객체
(E-ID)내에서 각각의 객체를 검출하여 해당되는 
식별번호를 OO-ID로 할당하며 만약 분리되는 객
체가 존재할 경우 STATUS는 2로 변경되며 
STATUS=2처리 알고리즘으로 독립객체로 분리된
다. 

 (a) STATUS=1

  처리 알고리즘 

 (b) STATUS=2 

  처리 알고리즘  

 ( c ) Allocating OO-ID Alogrithm

 그림 2. E-ID에서의 객체 추적 및 분리 알고리즘 

  그림 3은 객체의 겹침이 발생하여 E-ID가 생성
이 된 결과를 보여준다. 겹침객체 마다 하나의 번
호가 부여되며 #N은 E-ID 번호이다. 독립 객체의 
LIH는 겹침이 발생하기 전 O-ID 내 LIH에 저장
된다.

 

 
(a)겹침객체 

(b) 독립객체의 
LIH의 12개 셀

  그림 3. 겹침객체 및 독립객체의 LIH 셀 

 E-ID 내에서 LIH의 탐색영역은 독립 객체의 움
직임 속도를 고려하여 LIH의 분할 영역의 폭 W

와 높이 H보다 약간 큰 영역으로 정한다. E-ID의 
영역에서 LIH의 12개의 분할 셀과 가장 인접한 
위치를 각각 셀의 탐색 영역으로 설정하며 한 영
역의 W×H 윈도우를 E-ID 내의 탐색영역에서 반
복적으로 이동시켜 구한 LIH 값과 독립 객체의 
LIH 값의 유사도를 비교하며 가장 높은 유사도를 
갖는 영역을 O-ID와 동일한 식별 번호를 OO-ID

에 부여하며 OO-ID가 부여된 그 다음영역부터 
다른 LIH 값의 탐색 영역으로 설정하여 동일 처
리를 반복한다. 12개의 LIH 중 객체의 이동방향
을 고려하여 그림 3(b)의 2,4,6 또는 1,3,5 중 3개
의 LIH 셀의 유사도를 먼저 구하여 초기 OO-ID

의 위치를 결정하고 다른 LIH도 동일하게 처리하
여 최종 OO-ID 영역을 결정하고 이렇게 하나의 
OO-ID가 결정되면 E-ID 내의 다른 영역에 대해 
다른 객체의 LIH를 적용하여 다른 OO-ID를 구한
다.  검출된 OO-ID 영역에 대해 OO-ID 정보 구
조에서 필요한 값을 산출하여 저장하며 겹침객체
가 독립객체로 분리된 후 독립객체의 정보구조 
O-ID를 OO-ID정보구조의 값으로 갱신한다. 

Ⅲ. 실험 및 결과 분석

제안방법의 성능을 분석하기 위하여 실내 환경
에서 실험하였으며 카메라를 이용하여 배경영상

Allocating OO-ID Alogrithm

/*E-ID에 하나의 OO-ID 할당 프로세스 */

1. PF=0 인 OO-ID 의 NLIH의 유사도가 가

장 높은 E-ID 영역검출

2. 검출 영역에 OO-ID 부여

3. 검출 영역 화소수 카운트 (S에 누적저장)

4. OO-ID.PF = 1
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과 입력 영상을 실시간적으로 처리하였다. 제안방
법은 단일 카메라의 입력으로 보행자의 검출 및 
추적을 목적으로 단순한 배경에서 사람이 걸어가
는 동작을 대상으로 실험하였으며 시스템은 Intel 

cpu 2.6GHz, 16G RAM에서 비주얼 스튜디오 
2010과 Open CV 2.4.9를 이용하여 구현하였으며, 

640×480 24bit의 실시간 입력영상을 이용하여 실
험하였다. 

      

 그림 4. 그림 3(b) 독립객체 4번 셀의 LIH 

 그림 4는 그림 3(a)의 겹침객체 중 오른쪽 객체
의 4번째 셀의 LIH 값이다.

  그림 5는 제안방법을 적용하여 객체를 추적한 
결과 영상으로 (a)는 객체를 검출한 결과, (b)sms 

객체의 겹침이 발생한 결과, (c )는 제안방법을 
적용하여 겹침 객체에서 각각의 객체를 추적한 
결과, (d)는 객체의 분리 후 각각의 객체를 추적
한 결과를 보여준다. 그림 5의 결과는 제안방법이 
각각의 객체를 추적하며 겹침이 발생했을 때도 
객체를 잘 추적함을 보여준다.  

  

    

   (a) 43번 프레임          (b) 102번 프레임 

    

 ( c) (b)의 추적영상        (d) 167번 프레임
   

       그림 5. 제안방법의 결과영상

제안방법을 카메라로 입력되는 26개의 비디오 영
상에 적용한 결과 객체의 추적이 가능했으며 훈
련이 필요하지 않고 알고리즘이 단순하여 빠르게 
처리되었다. 

Ⅳ. 결  론

본 논문에서는 한 대의 고정카메라로 입력되는 
영상에서 인체를 추적하는 알고리즘을 제안한다. 

제안방법은 입력영상과 배경영상의 회색조 영상
과 색상 영상의 차 영상을 구한 후 그 결과를 결
합하여 배경과 전경을 분리하고 객체를 추출한다. 

각 객체영역은 객체별로 식별 번호가 부여되고 
추적된다. 이를 위해 본 논문에서는 각각의 객체 
정보를 저장하는 3개의 구조를 제안하고 객체의 
특징으로 국부 명암도 색상 히스토그램(LIH)을 
사용하였다. LIH는 RGB 좌표계의 값을 HSI 좌표
계로 변경하여 명암 32레벨 색상 18 레벨로 나누
어 각 객체를 12 셀로 분할하여 구하였고 객체 
겹침이 발생했을 때 겹침 객체에서 각각의 객체
를 추적하였고 객체 분리 후에도 계속 추적이 가
능하다. 제안방법을 카메라로 입력되는 다수의 비
디오영상에 적용한 결과 객체의 추적이 가능하였
고 빠르게 처리되었다.
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